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 要  旨 
 
近年、都市部における自動車交通量の増加により、市街地での慢性的な自動車
の渋滞が大きな社会問題となっている。そこで、渋滞の原因を解析し、その対策
の効果を確認するために良質な道路交通シミュレータの開発が望まれている。し
かし、特に都市部においては各車両の挙動の違いが交通情況に与える影響が大き
いためシミュレータの精度が問題となっていた。 
それも近年のコンピュータ性能の向上とともに微視的な解析が可能となり、
徐々に精緻なシミュレーションが可能となってきている。しかし、また精緻化の
一方で、シミュレータのパラメータ設定が煩雑になるといった問題が生まれつつ
ある。車種や運転者の個性など詳細な情報を考慮して精緻にするほど、設定する
パラメータ数が増え、利用者が煩雑なパラメータ設定をこなさないと、精度の高
いシミュレーション結果が得られないという問題だ。 
そこで本論文では、精緻化とパラメータ設定の煩雑化という二つの問題を同時
に解決することを目的とした道路交通シミュレータの運転動作モデルの提案を行
った。そのために、車両の時系列データから運転動作モデルを自動的に生成する
手法を提案した。このような手法をとることにより、従来は利用者が行っていた
パラメータの同定を自動化することができる。 
本論文では、人間の様々な運転動作をモデリングするために、2つの運転動作モ
デルを提案した。そのひとつが、追従運転モデルである。このモデルは、ファジ
ィニューラルネットワークを用いて車両データから運転動作を学習することで導
出される運転動作モデルである。もうひとつが、非追従運転モデルである。この
モデルは、追従運転モデルと仮想先行車という概念を用いて実現される。仮想先
行車とは、追従運転モデルに非追従運転(信号での停止・発進、右左折、追い越し
等の追従運転以外の運転動作)をさせるために設定される仮想的な先行車である。
この仮想先行車を用いることにより、人間の様々な運転動作をわずか２つのモデ
ルで表現することができた。これにより、複雑な運転動作のモデル化も、統一し
たアルゴリズムを用いて車両データから自動的に行えるようになり、モデル構築
の負担を軽減することができた。 
また、本論文では、実交通を撮影したビデオ映像から、車両の位置データを抽
出する画像解析ソフトを作成した。この画像解析ソフトより得られた実走行デー
タを用いて、提案した運転モデルの導出を行ったところ、学習した交通状況を精
度よく再現することが示せた。 
最後に、提案した運転動作モデルのシミュレーションへの適応を検証した。信
号のある道路に関してシミュレーションを行い、提案した運転動作モデルによっ
て信号の停止・発進動作が表現できることを示した。 
